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本論文は 6 章より成り，第 1 章は序論であって上に述べた問題の設定を論じている。






















前者に対しては man- machine 混成系制御の観点、から分析を進め，実時間で作動する操船シミュレ
ータを使って不安定性許容限界を求めている。また後者に対しては線型並びに非線型自動操縦系の外
乱下の挙動を解析し，更に船の針路のふらつきに基づく推進馬力の損失をこれに組合わせることによ
って，重大な馬力損失を招かないための不安定性許容限界を求めている。
以上のように本論文は船舶の針路不安定性許容限界について船体運動力学並びに制御工学的分析を
行い，的確な解答を示したもので学問的にもまた実用面においても貢献するところが大きい。よって
本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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